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IMPORTANTE: El manual de instrucciones que usted tiene en sus manos, contiene informacién fundamental acerca
de las medidas de seguridad a adoptar a la hora de la instalacion y la puesta en servicio. Por ello, es imprescindible

que tanto el instalador como el usuario lean las instrucciones antes de pasar al montaje y puesta en marcha.
Conserve este manual para futuras consultas acerca del funcionamiento de este aparato.

Tratamiento de equipos eléctricos y electronicos después de su vida (til (s6lo aplicable en la

U.E)

Todo producto marcado con este simbolo indica que no puede eliminarse junto con el resto de
residuos domésticos una vez finalizada su vida util. Es responsabilidad del usuario eliminar
este tipo de residuo depositandolos en un punto adecuado para el reciclado selectivo de

— residuos eléctricos y electronicos. El adecuado tratamiento y reciclado de estos residuos
contribuye de forma esencial a la conservacién del Medio Ambiente y la salud de los usuarios.
Para obtener una informacion mas precisa sobre los puntos de recogida de este tipo de
residuos, pongase en contacto con las autoridades locales.

Para conseguir un 6ptimo rendimiento del médulo de comunicacién C-MOD es conveniente seguir las
instrucciones que se indican a continuacion:

1. INTRODUCCION A LOS PRODUCTOS CON IMPLEMENTACION MODBUS

Muchas gracias por adquirir nuestro sistema Astralpool con funciones de comunicacion MODBUS-RTU.
Este manual esta disefiado para el instalador profesional, en caso contrario, por favor consulte a su
distribuidor oficial.

MODBUS es un bus de campo abierto, utilizado satisfactoriamente en todo el mundo para conectar
dispositivos de campo a un controlador principal. Esta es la razén por la que MODBUS ha sido nuestra
eleccioén a la hora de ofrecer a nuestros clientes y colaboradores una solucién automatizada facil de
integrar, no solo con productos de nuestra marca, sino también con un amplio abanico de dispositivos de
terceros.

MODBUS, MODBUS-RTU y otros nombres relacionados son marcas registradas de Modbus
Organization, Inc. Mas informacién y documentacion pueden encontrarse en http:www.modbus.org

1.1. PRINCIPIO DE FUNCIONAMIENTO

Este dispositivo implementa MODBUS-RTU como protocolo de comunicaciones lo cual permite su
operacion y supervision de tareas desde un entorno de automatizacion MODBUS.

Esperamos que la implementacion de MODBUS-RTU abrira a nuestros clientes y socios avanzados una
amplia gama de nuevas oportunidades y escenarios de implementacion gracias a la simplicidad y
flexibilidad de la capa MODBUS-RTU.

La interfaz Modbus proporciona al instalador-usuario una amplia gama de nuevas funciones basadas en
la automatizacion de dispositivos ya existentes y verificados.

1.2. CARACTERISTICAS BASICAS

El sistema de comunicacién MODBUS proporciona una implementacion Maestro-Esclavo entre
dispositivos que comparten una conexion fisica. En nuestros dispositivos, la conexion fisica es una capa

Espafiol




serie RS485 half-duplex, que ha sido elegida entre otras opciones debido a su extensa aplicacion y
robustez. Un entorno half-duplex es un sistema en el cual uno o mas emisores pueden comunicarse con
uno o mas receptores, pudiendo estar sélo un transmisor activo en cada momento. En esta
implementacion, las figuras del maestro y del esclavo tiene un papel muy claro, que es crucial entender
correctamente para una aplicacién adecuada del sistema.

e Dispositivo MAESTRO: es el dispositivo que controla el intercambio de datos en el bus y, si es
necesario, implementa las tareas de coordinacion entre diferentes esclavos (por ejemplo,
controlador légico programable PLC, SCADA, etc.).

e Dispositivo ESCLAVO: son los dispositivos conectados al bus y que atienden a las peticiones del
maestro, proporcionando informacion o ejecutando tareas a peticion del maestro. Nuestro sistema
es un dispositivo esclavo.

En una red RS-485, el 'maestro’ iniciara la 'conversacion' con una 'Peticion’ dirigida a un 'esclavo’
especifico, el 'maestro' entonces escuchara la respuesta del 'esclavo’. Si el 'esclavo' no responde dentro
de un periodo predefinido (tiempo de espera establecido por el software de control en el 'maestro’), el
'maestro’ abandonara la comunicacion con ese esclavo.

1.3. CABLEADO
Una linea RS-485 diferencial dispone de tres pines:

e A aka 'D-' aka TxD-/RxD- aka pin inversor.
e B aka 'D+' aka TxD+/RxD+ aka pin no inversor.
e SC aka ‘G’ aka pin de referencia (masa).

La linea B es positiva (en comparacion con la A) cuando la linea no esté inactiva (es decir, el dato es “1”).

Nota: en la practica, algunos fabricantes asignan para el puerto RS-485 la conexion 'A' como '+' (positiva)
y 'B' como '-' (negativa), mientras que otros invierten este criterio. Para evitar estas confusiones, algunos
fabricantes de equipos han creado una tercera “D+” y “D -“. En nuestro caso utilizaremos este convenio.

El cableado recomendado para una comunicacion MODBUS-RTU se basa en un bus activo de estructura
lineal con terminaciones en ambos extremos. Es posible el acoplamiento y desacoplamiento de
dispositivos durante la operacion sin afectar al resto de dispositivos conectados. El cable debera ser
trenzado y apantallado segun EN 50170. La pantalla del cable debe ser conectada al terminal de 'Tierra'.

Los valores de velocidad de transmisién compatibles para el dispositivo, permiten la maxima longitud del
cable de 1.200 m., sin repetidores, o hasta 10 km. usando repetidores, cuando la instalacién esta de
acuerdo con la Norma.

Para el equilibrado de los pares utilizados en un sistema RS485, se recomienda una impedancia
caracteristica con un valor superior a 100 ohmios, especialmente para velocidades de 19200 baudios y
superiores.

Todo las lineas ‘D+’ deben ser conectadas entre si mediante uno de los conductores del par trenzado,
mientras que todas las lineas ‘D-' deben conectarse entre si con el otro conductor del par. No deben
conectarse mas de dos cables en cada terminal, lo cual asegura que se utiliza la configuracion 'daisy-
chain' recomendada. No se recomienda la interconexion de dispositivos en 'Estrella’ o mixtas, ya que las
reflexiones en el cable pueden ocasionar dafos en los datos.



Master Slave-1 Slave-2 Slave-3 Slave-n
Conexion ‘Daisy-chained’ (CORRECTO)
Master Master Slave-1 Slave-2 Slave-n
Slave-3

Slave-1 Slave-2 Slave-3 Slave-n

Conexién en ESTRELLA (ERROR) Conexion mixta (ERROR)

1.4. AISLAMIENTO Y RESISTENCIAS DE TERMINACION DEL BUS

Si el bus de comunicacion es accesible para el usuario, éste debera ser doblemente aislado. Aunque
generalmente la accesibilidad de los usuarios al bus dependera de cada instalacién en particular, se ha
implementado el aislamiento de seguridad en la capa fisica del dispositivo. Ademas, por razones de
seguridad, también se recomienda para asegurar dicho aislamiento que el resto de dispositivos que
comparten el bus también implementen dicho aislamiento.

Ademas, el uso de dispositivos con bus aislado no sélo mejora el nivel de seguridad, sino que ademas
ofrece una mayor fiabilidad del equipo, mayor inmunidad a interferencias electromagnéticas, una vida mas
larga, y mas estabilidad en un amplio rango de temperaturas.

Cuando uno o varios dispositivos estan conectados compartiendo una conexion fisica en el mismo bus, se
recomienda utilizar resistencias de terminacion en los extremos del mismo, mas aun cuando se utilice un
cable de gran longitud o tasas elevadas de transferencia de datos. La resistencia se utiliza para impedir
que la sefhal de RF se refleje desde el extremo del cable, causando interferencia. La resistencia debe
estar en ambos extremos del bus, conectadas en paralelo (como se muestra en la imagen inferior). Un
valor tipico para esta resistencia es 120Q2, 0.5W. El valor de la resistencia debe ser la misma en ambos
extremos. Las resistencias de terminacion son las resistencias RT de la imagen de abajo.

A A
RxD B B RxD
E = RE
DE z \ z DE
TxD Y Y TxD

RxD RE DE TxD RxD RE DE TxD
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1.56. PROTOCOLO MODBUS

1.5.1. Formato de mensaje Modbus

La comunicacién en una red MODBUS es iniciada siempre por el dispositivo 'maestro’ con una 'consulta’ a
un dispositivo 'esclavo'. El 'esclavo’ que esta supervisando constantemente la red para detectar
'Consultas' reconocera solo las 'consultas' dirigidas a él y respondera a ellas para realizar una accién (por
ejemplo, cambiar un valor de ajuste), y devolviendo una 'respuesta’. Sélo el maestro puede iniciar una
consulta. El protocolo MODBUS define exactamente el formato para la consulta del maestroy la
respuesta del esclavo. La consulta contiene la direccion del dispositivo, un cédigo de funcién de definir la
accion solicitada, un paquete de datos y un campo de comprobacién de errores. La respuesta contiene
campos confirmando la accion emprendida, cualquier dato(s) que devolver y un campo de comprobacién
de errores. Si se produjo un error en la recepcion del mensaje, o si el esclavo es incapaz de realizar la
accion solicitada, el esclavo construira un mensaje de error y lo enviara como su respuesta.

1.5.2. Modo transmision serie RTU

Nuestros dispositivos admiten el modo MODBUS RTU. En modo RTU (Unidad Terminal Remota), cada
byte (8 bits) en un mensaje contiene dos caracteres hexadecimales de 4 bits. La principal ventaja de este
modo es que su mayor densidad de caracteres permite un mejor rendimiento en la tasa de datos que el
modo ASCII para la misma velocidad en baudios, sin embargo cada mensaje debe ser transmitida en un
flujo continuo.

El formato para cada byte en el modo de RTU es:

Sistema de codificacién: 8-bit binario, hexadecimal, dos caracteres hexadecimales contenidos en cada
campo de 8 bits del mensaje.

Bits por Byte: 1 bit de inicio, 8 bits de datos, bit menos significativo enviado primero, 1 bit de paridad
par/impar; 6 sin paridad, 1 bit de parada si se utiliza la paridad; 2 bits de parada si no se utiliza la paridad.
Campo de Comprobacién de Errores: Comprobacion de redundancia ciclica (CRC).

1.5.3. Sincronizacién de mensajes Modbus

Un mensaje MODBUS tiene perfectamente definidos los puntos de comienzo y final. Los dispositivos
receptores reconocen el comienzo del mensaje, leen la 'direccion de esclavo' para determinar si estan
siendo direccionados y saber cuando se termina el mensaje, para establecer que se pueden utilizar los
bytes de Comprobacioén de Errores para confirmar la integridad del mensaje.

Los mensajes parciales pueden ser detectados y descartados:

En modo de RTU, los mensajes comienzan con un intervalo de silencio de al menos 3,5 veces el tiempo
por caracter. El primer campo transmitido entonces es la direccion del dispositivo. Los caracteres
permitidos para todos los campos transmitidos son 0-9, A-F (hexadecimal). Los dispositivos monitorizan el
bus de red continuamente, incluso durante los intervalos 'silenciosos'. Cuando se recibe el primer campo
(el campo de direccion), cada dispositivo lo decodifica para detectar si se trata de un mensaje dirigido a
él. Si el dispositivo determina que es el dispositivo destinatario del mensaje, lo decodifica y actia en
consecuencia. En caso contrario, contintia a la espera del siguiente mensaje.

Tras la transmision del dltimo caracter, se genera un intervalo de silencio de al menos 3,5 veces el tiempo
de caracter para marcar el final del mensaje. Después de este intervalo puede comenzar la transmision de
un NUEevo mensaje.

Toda la trama del mensaje debe transmitirse como un flujo continuo. Si se produce un intervalo de
silencio de mas de 1,5 veces el tiempo de caracter antes de la terminacion de la trama, el dispositivo
receptor elimina el mensaje incompleto, y asumira que el byte siguiente sera el campo de direcciéon de un
nuevo mensaje. Del mismo modo, si un huevo mensaje comienza antes de un tiempo equivalente a 3,5
veces el tiempo de caracter siguiendo a un mensaje anterior, el dispositivo receptor lo aceptara como una
continuacion del mensaje anterior. Esto resultara en un error, puesto que el valor final del campo CRC no
sera valido para los dos mensajes combinados.



1.5.4. Comprobacion de errores

Las redes serie estandar MODBUS utilizan dos procesos de comprobacion de errores: los bytes de
comprobacion error mencionados anteriormente para comprobar la integridad global del mensaje, asi
como la comprobacion de paridad (par o impar) puede ser aplicada a cada caracter del mensaje. El
maestro es configurado por el usuario para esperar un intervalo de tiempo de espera predeterminado. El
maestro esperara durante este periodo de tiempo antes de decidir que el esclavo no va a responder y que
la transmision debe ser abortada. Debe tenerse cuidado cuando se determina el periodo de espera en las
configuracion de los 'esclavos' y el 'maestro’. El esclavo puede definir su tiempo de' respuesta’ como el
periodo transcurrido desde la recepcion de la ultima parte de la consulta hasta la transmision de la
primera parte de su respuesta. El maestro puede definir el tiempo de' respuesta’ como el periodo
transcurrido entre la primera parte de la consulta a la recepcion de la ultima parte de la respuesta
transmitida por el esclavo. Puede deducirse facilmente que el tiempo de transmisién del mensaje, que es
una funcién de la velocidad en transporte en baudios, debe ser tenido en cuenta en el calculo de tiempo
de espera.
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e Comprobacion de Paridad
Si el control de paridad esta activado (Paridad Par o Impar especificada), se enviara un bit extra
(bit de paridad) con cada caracter. El valor de ese bit (1 6 0) se calculara de manera que el
numero de ‘1’ en cada caracter, incluyendo el bit de paridad, sea siempre Par (Paridad Par) o
Impar (Paridad Impar). Si un byte es recibido con un nimero incorrecto de ‘1’, entonces se
interpreta como corrupto. Sin embargo un niumero par de errores superaria el control de paridad.

Tenga en cuenta que la comprobacién de paridad sélo puede detectar un error si se recepciona
un numero impar de bits o se pierde una trama durante la transmisién, si por ejemplo dos 1’s
estan corruptos a 0’s la comprobacion de paridad no detectara el error. Si la comprobacion de
paridad no esta habilitada, no se transmite ningun bit de paridad y por lo tanto, no puede
efectuarse la verificacion de paridad. Se transmite un bit de parada adicional para completar la
trama cuando se seleccionan 2 bits de parada. Si no se habilita la comprobacion de paridad y sélo
se habilita un bit de parada, el caracter se acortara en un bit.

e CRC Checking
Los bytes de comprobacion de error de los mensajes MODBUS contienen un valor Comprobacién
de Redundancia Ciclica (CRC) que se utiliza para comprobar el contenido de todo el mensaje. Los
bytes de comprobacion de error siempre deben estar presentes para cumplir con el protocolo
MODBUS; no hay ninguna opcion para deshabilitarlo. Los bytes de comprobacion de errores
representan un valor binario de 16 bits, calculado por el dispositivo transmisor. El dispositivo
receptor debe volver a calcular el CRC durante la recepcion del mensaje y comparar el valor
calculado con el valor recibido en los bytes de comprobacién de errores. Si los dos valores no son
iguales, el mensaje debe ser desechado. El calculo de verificacion de error se inicia precargando
en primer lugar un registro de 16 bits a con todos sus bit a ‘1’ (es decir, OXFFFF), y aplicando
sucesivamente el algoritmo a cada byte de 8 bits del contenido del registro actual.

Nota: sélo los 8 bits de datos de cada caracter se usaran para generar el CRC. Los bits de Start,
Stop y paridad (si es usado) no son usados en el calculo del CRC. Durante la generacion del
CRC, a cada octeto se le realiza la operacion légica “OR exclusiva” con el contenido del registro
CRC. El resultado es desplazado hacia la direccidn del bit menos significativo (LSB). La posicioén
del bit mas significativo (MSB) es rellenado con un ‘0’. El bit menos significativo (LSB) es
examinado antes de ser eliminado (eliminacion debida al desplazamiento).

-Si el LSB fuera 1, al registro se le realiza una “OR exclusiva” con un valor fijo y prefijado.
-Si el LSB fuera 0, no se realiza ninguna “OR exclusiva”.
Este proceso es repetido hasta que se realicen los 8 desplazamientos. Después del ultimo
desplazamiento, al siguiente octeto se le realiza la operacion “OR exclusiva” con el actual valor

del registro y el proceso es repetido. El contenido final del registro, después de que se han
aplicado todos los bytes del mensaje, es el valor de ‘Error Check’.



1.5.5.

1.5.6.

Funciones soportadas

Por favor, tenga cuidado ante las posibles actuaciones y asegurese de que la funcion utilizada es
la correcta.

MODO DE ACCESO A BIT
Las funciones en modo de acceso a bit se aplican segun el estandar MODBUS-RTU descrito en
http://www.Modbus.org/docs/Modbus Application Protocol V1 1b.pdf

Las funciones de acceso a bit soportadas son las siguientes:

0x01 READ COILS

0xOF WRITE MULTIPLE COILS

0x02 READ DISCRETE INPUTS.

MODO DE ACCESO A REGISTRO

Las funciones en modo de acceso a registro se aplican segun el estandar MODBUS-RTU descrito

en http://www.Modbus.org/docs/Modbus Application Protocol V1 1b.pdf.
En general, los registros son palabras de 16 bits sin signo.

Las funciones de acceso a registro soportadas son:
0x03 READ HOLDING REGISTERS

0x04 READ INPUT REGISTERS

0x10 WRITE MULTIPLE REGISTERS

Cédigos de excepcion

Las respuestas de excepcion se aplican segun el estandar de MODBUS-RTU descrito en el capitulo
‘Respuestas de excepcion MODBUS’ del documento:
http://www.Modbus.org/docs/Modbus Application Protocol V1 1b.pdf

Los codigos de excepcion implementados son:

01 ILLEGAL FUNCTION

02 ILLEGAL DATA ADDRESS

03 ILLEGAL DATA VALUE

06 SLAVE DEVICE BUSY

2. CONFIGURACION DEL DISPOSITIVO
2.1. SELECCION DE LA DIRECCION Y LA VELOCIDAD EN BAUDIOS



2.1.1. Programacién de la direccién

La direccion del dispositivo en el bus se fija a través del Holding Register 0x00.
ID_Address: Direccion del dispositivo en el bus.

El dispositivo tiene un valor por defecto (1). Sin embargo, se puede cambiar este valor escribiendo el
nuevo valor en este registro, teniendo la precaucion de no introducir colisiones o conflictos con las
direcciones de otros esclavos.

Ejemplo: cambiando el ID_Address de 0x01 (por defecto) a 0x02.
Mensaje a transmitir: 01 10 00 00 00 01 02 00 02 27 91

donde:
01 es la direccién de esclavo. (El valor de ID_address actual).
10 es la funcidn utilizada: Write Multiple Registers.
00 00 es la direccion del Holding Register a escribir. ‘0’, en este caso.
00 01 es el numero de Holding Registers a escribir. '1', en este caso.
02 es el numero de bytes de datos a enviar.
00 02 es el nuevo valor de ID_address.
3E 15 es el CRC.

2.1.2. Seleccion de velocidad en baudios

La seleccion de velocidad en baudios de la comunicacion serie con el dispositivo se establece mediante el
Holding Register 0x01. Por defecto, el dispositivo funciona a 9600 bps, 8E1 (8 bits de datos, paridad PAR,
1 bit de PARADA). Sin embargo, también es compatible con 19200 bps y 2 bits de parada (cuando no se
implementa paridad).

La razon para soportar tramas N2 es mantener el requisito establecido por el estandar MODBUS de
enviar once bits por byte (1 bit de INICIO, 8 bits de DATOS, 1 bit de PARIDAD y 1 bit de PARADA). Cada
vez que se seleccione una configuracion sin bit de paridad, se deben utilizar entonces 2 bits de parada
para mantener los once bits por byte exigido por la Norma.

Por razones de compatibilidad, también se admiten tramas N1. Sin embargo, debe tenerse en cuenta que
la utilizacion de este formato de trama no sera acorde a los requisitos de estandar MODBUS ya que se
utilizan sélo diez bits por byte.

Segun esto, la configuracién del protocolo se completa definiendo la velocidad en baudios, el nimero de
bits de datos, el tipo de paridad y el niumero de bits de parada.

COM_Setup: Communication setup

Valor de fabrica:
Valores soportados:

9600, 8E1
9600, 8E1
19200, 8E1
9600, 8N2
19200, 8N2
9600, 8N1
19200 8N1

AbhwWN-20O0

2.1.3. Restaurar la configuracién de fabrica

La configuracion de direccion, velocidad y trama son valores criticos en los esclavos Modbus. Una
configuracién errénea (o desconocida) de estos ajustes puede causar que un maestro ya no pueda
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comunicarse con el dispositivo (el maestro deberia intentar la comunicacién con cada configuracion
posible).

Para evitar esta situacion, nuestro dispositivo dispone de un jumper (JP1) para restaurar la configuracion
de fabrica. Si el médulo C-MOD se activa con este jumper cerrado, se comportara como si su
configuracion fuese:

ID_Address = 1
COM_Setup = 0 (9600, 8E1)

Una vez que el dispositivo tiene una configuracion conocida, el maestro Modbus sera capaz de establecer
la configuracién adecuada. Esta nueva configuracion sera efectiva sélo después de conectar el dispositivo
dispositivo de nuevo con el puente abierto.
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2.2. BROADCASTING

Este dispositivo no soporta BROADCASTING.

3. ALARMAS

3.1. REGISTRO DE ALARMAS INSTANTANEAS

Cuando existen errores, el bit menos significativo del Input Register 0x00 se establece en ‘1°.

Ademas, se puede obtener una informacién mas detallada sobre el error producido, analizando los bits
del Input Register 0x01, o directamente a partir de las Entradas Digitales de 0x010 a 0x01F.

3.2. REGISTRO DE ALARMAS ENCLAVADAS

Es posible comprobar qué alarma ha sido activada desde la desconexion de la alimentacién o desde el
ultimo rearme. Para verificarlo, debe leerse el Holding Register 0x20. Los bits de este Registro que se
encuentran a ‘1’, indican que se ha activado la alarma correspondiente. Estos bits pueden restablecerse a
‘0’, hasta que la alarma se active de nuevo pasando otra vez a estado ‘1’

Es importante entender la relacién entre las palabra de Error (Holding Register 0x20) y las alarmas
instantaneas (Input Register 0x01).



También hay una relacion directa entre el Holding Register 0x20 y el Input Register 0x01. Mientras que el
Holding Register 0x20 contiene las alarmas enclavadas, el Input Register 0x01 indica sélo las alarmas
activas en cada instante. Esta relacién también se aplica a la relacion bit a bit entre los registros.

Para restablecer los errores de alarma, es necesario restaurarlos desde el Holding Register 0x20 y no
desde el Input Register 0x01, debido a que el Input Register 0x01 se reinicia unicamente cuando el estado

de alarma desaparece. Para restablecer todas las alarmas, es necesario poner a ‘0’ los coils del rango
0x200 a 0x20F.

Nota: una desconexién de la alimentacion del dispositivo reiniciara todas las alarmas enclavadas.

4. SOLUCION DE PROBLEMAS

1. Verifique que los cables de todas los terminales ‘D+’ estan conectados juntos, que todos los cables
'D-' estan conectados juntos, y verifique que los cables 'Gnd' estan conectados juntos.

2. Confirme que la direccion del dispositivo es el misma que esta esperando el 'maestro’.

3. Silared funciona con varios dispositivos, comprobar que cada equipo tiene una direccion Unica.

4. Compruebe que el modo MODBUS (RTU o ASCII) y los parametros serie (velocidad en baudios,
numero de bits de datos, el nimero de bits de parada y paridad) son los mismos para todos los
dispositivos en la red.

5. MAPA BASICO DE REGISTROS MODBUS

La tabla mostrada en este capitulo es nuestro mapa de registro exclusivo y original, inclyendo el nombre
de la funcién y su direccion.
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Nombre F';':é?;?gr Rler;;?::er Descripcion Coil Dlii:ruette Proteccion" Comentarios
ID_Address 0x00 1 R/W
COM_Setup 0x01 Ver Tabla 1 R/W
ID_Manufacturer_hi 0x02 0 R
ID_Manufacturer_lo 0x03 178 R
ID_Product_code_hi 0x04 Ver Tabla 2 R
ID_Product_code_lo 0x05 Produccién cloro electrolisis (g/h) R
ID_Verify 0x06 Ver Nota 1 R
HW_Version 0x07 Version hardware R
SW_Version 0x08 Versién firmware R
R=Sélo lectura R/W-=lectura/escritura R/C= lectura/borrable
Tabla 1 Tabla 2
COM_Setup ID_Product code hi
0 9600, 8, E, 1 0 Electrolisis
1 19200, 8, E, 1 1 Electrolisis con control pH
2 9600, 8, N, 2 2 Electrolisis con control pH and ORP
3 19200, 8, N, 2
4 9600, 8, N, 1 Note 1
5 19200, 8, N, 1 ID_Verify = ID_Manufacturer_hi XOR ID_Manufacturer_lo XOR ID_Product_code_hi XOR ID_Product_code_lo XOR 0xF00A
Nombre Ftlggijsl?gr R:er]g?::er Descripcion Coil D:igftte Proteccion(® Comentarios
Status 0x00 R
.bit 0 | Alarma 0x000 R
.bit 1 | Polaridad electrolisis 0x001 R
.bit 2 | Stop ORP electrolisis 0x002 R
.bit 3 | Entrada cubierta automatica 0x003 R
.bit4 | Salida control pH (bomba) 0x004 R
.bit 5 | Electrolisis ON 0x005 R

Descripcion bit

.bit 0 | 1: Alarma. Input Register 0x01 diferente de cero

bit 1 | 1: directa, 0: inversa

.bit 2 | 1: Electrolisis detenida por controlador ORP/PPM externo
.bit 3 | 1: Entrada cubierta automatica ON

.bit 4 | 1: bomba dosificando pH MINUS

.bit 5 | 1: clorador salino produciendo cloro

10




MAPA DE REGISTROS

Holding

Input

Discrete

Nombre Register | Register Descripcion Coil input Proteccion(” Comentarios
Alarmas (activas) 0x01
.bit 0 | Caudal 0x010 R
.bit 1 | Baja salinidad 0x011 R
.bit 2 | Alta salinidad 0x012 R
.bit 3 | Célula de electrolisis 0x013 R
.bit4 | pH Bajo 0x014 R
.bit5 | pH Alto 0x015 R
.bit6 | Sinuso 0x016
.bit 7 | Funcién PUMP-STOP (PH) 0x017 R
.bit 8 | Valor REDOX bajo 0x018 R
.bit 9 | Valor REDOX alto 0x019 R
.bit 10 | Valor CLORO bajo 0x01A R
.bit 11 | Valor CLORO alto 0x01B R
Descripcion bit
.bit 0 | 1: Alarma de caudal. Caudal de agua nulo o insuficiente en el interior de la célula de electrolisis
.bit 1 | 1: Salinidad insuficiente y/o baja temperatura en el agua
.bit 2 | 1: Salinidad excesiva y/o temperatura elevada en el agua
.bit 3 | 1: Célula de electrolisis dafiada y/o pasivada
.bit4 | 1: Valor de pH bajo en el agua
.bit 5 | 1: Valor de pH alto en el agua
bit6 | Sinuso
.bit 7 | 1: Alarma de sobredosificacion de producto minorador de pH
.bit 8 | 1: Valor de ORP (mV) bajo en el agua
.bit 9 | 1: Valor de ORP (mV) alto en el agua
.bit 10 | 1: Valor de CLORO (ppm) bajo en el agua
.bit 11 | 1: Valor de CLORO (ppm) alto en el agua
Nombre S:é?sl?gr Riar;;ri’s:e r Descripcion Coil D:i;r:tte Proteccion" Comentarios
Rsp_calibration 0x03 Resultado de la calibracion R
Descripcién Word | 0: valor por defecto, 1: calibracién con éxito, 2:E2 (error de calibracién: ver Manual), 3: E3 (error de calibracion: ver Manual)
Nombre RH:(_;?s"t]gr R:ar;;r;::er Descripcion Coil Dliicl::)ruette Proteccion" Comentarios
Chilorine_production 0x05 R

Descripcion Word | Produccién de cloro expresada en g/h
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Holding Input i . Discrete o (1) .
Nombre Register Register Descripcion Coil input Proteccion Comentarios
Pct_production 0x06 Porcentaje de produccion (electrolisis) R
Descripcion Word [ 0 - 100 (%)
Holding Input s . Discrete -2 (1) .
Nombre Register Register Descripcion Coil input Proteccion Comentarios
Setpoint_actual 0x07 Consigna produccion (electrolisis) R
Descripcion Word [ 0 - 100 (%)
Holding Input s . Discrete o (1) .
Nombre Register Register Descripcion Coil input Proteccion Comentarios
Salt_test_result 0x08 Resultado del test de sal R
Descripcion Word | 10: Valor por defecto, 255: Test en curso, Resultado del test: 0 - 6 / 0 (low salt) - 3 (normal) - 6 (high salt).
Holding Input . . Discrete o (1) .
Nombre Register Register Descripcién Coil input Proteccion Comentarios
Ph_measure 0x0A Lectura de pH R
Descripcién Word | 0- 999, dos decimales de precisién (p.e., 689 => pH=6,89)
Holding Input Ny . Discrete o (1) .
Nombre Register Register Descripcién Coil input Proteccion Comentarios
Orp_measure 0xOF Lectura de ORP R
Descripcion Word [ 0 - 999 (mV)
Holding Input i . Discrete o (1) .
Nombre Register Register Descripcion Coil input Proteccion Comentarios
ppm_measure 0x10 Lectura de CLORO (ppm) R
Descripcion Word [ 0 - 999, dos decimales de precision (p.e., 250 => 2.50 ) (ppm)
Holding Input N . Discrete o (1) .
Nombre Register Register Descripcion Coil input Proteccion Comentarios
ppm_probe_current 0x11 Valor entrada sensor CLORO (mA) R

Descripcion Word | 40 - 200, un decimal de precision (p.e., 150 => 15.0 ) (mA)
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MAPA DE REGISTROS

Nombre Ftlggijsl?gr Rler;;Fi):tter Descripcion Coil DliicF:’ruette Proteccion” Comentarios
Poner el bit a 0’ para reiniciar la alarma
Control Word 1 correspondiente.pEstas alarmas han sido
(alalrmas con activadas desde la ultima desconexion o
enclavamiento) 0x20 reinicio de la alarma.
bit 0 Reset alarma CAUDAL 0x200 R/C
bit 1 Reset alarma BAJA SALINIDAD 0x201 R/C
bit 2 Reset alarma ALTA SALINIDAD 0x202 R/C
bit 3 Reset alarma CELULA ELECTROLISIS 0x203 R/C
bit 4 Reset alarma PH BAJO 0x204 R/C
bit 5 Reset alarma PH ALTO 0x205 R/C
.bit 6 Unused 0x206
bit 7 Reset alarma PUMP-STOP 0x207 R/C
.bit 8 Reset alarma ORP BAJO 0x208 R/C
bit 9 Reset alarma ORP ALTO 0x209 R/C
bit 10 Reset alarma CLORO BAJO 0x210 R/C
bit 11 Reset alarma CLORO ALTO 0x211 R/C
Descripcion bit
.bit 0 | 1: Alarma de caudal. Caudal de agua nulo o insuficiente en el interior de la célula de electrolisis
.bit 1 | 1: Salinidad insuficiente y/o baja temperatura en el agua
.bit 2 | 1: Salinidad excesiva y/o temperatura elevada en el agua
.bit 3 | 1: Célula de electrolisis dafiada y/o pasivada
.bit4 | 1: Valor de pH bajo en el agua
.bit 5 | 1: Valor de pH alto en el agua
.bit6 | Sinuso
.bit 7 | 1: Alarma de sobredosificacion de producto minorador de pH
.bit 8 | 1: Valor de ORP (mV) bajo en el agua
.bit 9 | 1: Valor de ORP (mV) alto en el agua
. bit10 | 1: Valor de CLORO (ppm) bajo en el agua
.bit 11 | 1: Valor de CLORO (ppm) alto en el agua
Nombre ::é?é?gr Rler:;?::er Descripcion Coil D'if]gﬁte Proteccion(® Comentarios
Control Word 2 0x22
.bit 0 Dispositivo HABILITADO/DESHABILITADO 0x220 R/W
.bit 1 Dispositivo en modo LOCAL/REMOTO 0x221 R/W

Descripcion bit

.bit 0

Para un funcionamiento adecuado, si desea deshabilitar el dispositivo de forma permanente, este coil (0x220) debe ser puesto a ‘0’

periédicamente

bit 1

El modo LOCAL se deshabilita cuando se desconecta el dispositivo. Por defecto, el dispositivo siempre arranca en modo REMOTO
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Nombre ::é?;?gr Rler:;FiJ;tter Descripcion Coil DliicF:’ruette Proteccion" Comentarios
Calibration_value 0x23 Valor de calibraciéon en modo “FAST” R/W
Descripcion Word | ver Manual del equipo base
Nombre ;‘:glg?:tlgr Rler;;Fi)Stte r Descripcion Coil Dlii;ruette Proteccion” Comentarios
Elect_control_word 0x25 Configuracion del sistema de electrolisis
.bit 0 Habilita control por la cubierta automatica 0x250 R/W
.bit 1 Configura control por la cubierta automatica 0x251 R/W
.bit 2 Habilita control por ORP 0x252 R/W
.bit 3 Habilita control detector de flujo interno (gas) 0x253 R/W
Habilita control detector de flujo externo
.bit 4 (flujostato) 0x254 R/W
.bit 5 Test de salinidad en curso 0x255 R/W
.bit 6 Sistema en modo TEST 0x256 R/W
.bit 7 Tiempo inversion de polaridad (bit bajo) 0x257 R/W
.bit 8 Tiempo inversion de polaridad (bit alto) 0x258 R/W

Descripcion bit

.bit 0 | 1: Entrada de CUBIERTA habilitada. El bit 0x251 contiene la informacidn acerca de la l6gica de la entrada (NO or NC). 0: Entrada deshabilitada

.bit 1 | 1: Se activa el modo CUBIERTA cuando el contacto esta cerrado, 0: Se activa el modo CUBIERTA cuando el contacto esta abierto

.bit 2 | 1: Control electrolisis automatico por ORP habilitado.

.bit 3 | 1: Detector de flujo interno (gas) habilitado

.bit4 | 1: Detector de flujo externo (flujostato) habilitado

bit5 | 1: Test de sal en curso

bit 6 1: el sistema de electrolisis cambia su polaridad cada 2 minutos. 0: la frecuencia de cambio de polaridad de electrdlisis se determina por los coils 0x257 y
' 0x258. El modo TEST termina cuando desconecta el sistema de electrolisis. Después de alimentar de nuevo el sistema, este coil (0x256) es siempre ‘0’.
.bit 7 | Ver Tabla 3

.bit 8 | Ver Tabla 3

Tabla 3
0x257 | 0x258 Frecuencia de inversion de polaridad
0 0 2 horas
0 1 3 horas
1 0 4 horas
1 1 Sin uso
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MAPA DE REGISTROS

Holding Input s . Discrete (1) .
Nombre Register Register Descripcion Coil input Proteccion Comentarios
Setpoint_normal 0x26 Consigna produccion (normal) R/W

Descripcion Word | Consigna de produccién del sistema de electrélisis con control de cubierta automatica deshabilitado o cubierta abierta.

Holding Input . . Discrete -2 (1) .
Nombre Register Register Descripcién Coil input Proteccion Comentarios
Setpoint_cover 0x27 Consigna produccion (con control de cubierta) R/W

Descripcion Word | Consigna de produccion del sistema de electrdlisis con control de cubierta automatica habilitado o cubierta cerrada.

Nombre RH:g!j(ijs"t]gr Rg:;?;tter Descripcion Coil D'ii;ﬁte Proteccion" Comentarios
Ph_control_word 0x29
bit 12 Reset recta calibraciéon pH 0x29C R/W
bit 13 Calibracion ‘offset’ pH (pH 7.0) 0x29D R/W
.bit 14 Calibracion ‘slope’ pH (pH 4.0) 0x29E R/W
bit 15 Calibracion “FAST” 0x29F R/W

Descripcion bit

.bit 12 | 1: restara los valores de calibracién de pH de fbrica
.bit 13 | 1: calibrar el primer punto de una calibracién estandar de pH (pH 7.0)
.bit 14 | 1: calibrar el segundo punto de una calibracion estédndar de pH (pH 4.0)
1: calibracién rapida (un punto). El Holding Register 0x23 (Calibration_value) contiene el valor de pH deseado con dos deciamales (por ejemplo, 740 =>
.bit 15 | 7,40)
Nombre RH:gl;ijsl?egr R(Iergi)::e r Descripcion Coail D'if];ruette Proteccion” Comentarios
Setpoint_ph 0x2A Establece la consigna de pH R/W
Descripcion Word | Rango: 700 ... 780 (PH 7,00 ... 7,80)
Nombre ::glg?;?gr Rlergi):tter Descripcion Coil D'if];ruette Proteccion” Comentarios
Dsg_time_limit_ph 0x2B Configuracion funcion PUMP-STOP R/W

Descripcion Word | Tiempo (minutos) de dosificacién continua para la activacién de la alarma PUMP-STOP.
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Nombre Ftlggijsl?gr Rler;;?::er Descripcion Coil D:igftte Proteccion(® Comentarios
Cl_control_word 0x36
bit 12 Reset recta calibracion ORP 0x36C R/W
bit 13 Unused 0x36D R/W
.bit 14 Unused 0x36E R/W
bit 15 Calibracion ‘offset’ ORP (470 mV) 0x36F R/W
Descripcion bit
.bit 12 | 1: restara los valores de calibracion de ORP de fabrica
.bit 15 | 1: calibrar valor de ORP estandar (470mV)
Nombre Sgé?sl?gr R(Iangri)::e r Descripcién Coil Dlii;ﬁte Proteccion” Comentarios
Setpoint_orp 0x37 Establece la consigna de ORP R/W

Descripcién Word | Rango: 600 ... 850 mV
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La informacion contenida en esta guia es para uso exclusivo de personal cualificado en instalaciones de dispositivos de comunicacion y
pretende describir las funciones de comunicacion de los productos contemplados en el presente documento. Sin embargo, 1.D.
Electroquimica, S.L. no tiene control sobre las condiciones de campo que pueden influir sobre el rendimiento y la instalacién del producto.
Es responsabilidad del instalador determinar la conveniencia de la instalacion a las condiciones de campo del usuario. Las Unicas
obligaciones de I.D. Electroquimica, S.L. son las condiciones de venta estandar, y en ningun caso I.D. Electroquimica, S.L. sera
responsable por dafios incidentales, indirectos o consecuentes que surjan del uso o mal uso de los productos cubiertos en este
documento. Modbus® es una marca registrada de Modbus Organization, Inc.

Fabricado por:
ASTRAL POOL ﬂ I.D. Electroquimica, S.L.
Pol. Atalayas, Dracma R-19, E-3114 Alicante, Spain

Phone: +34 965101979  Fax: +34 965107293




Made in Spain
CMODE101-14 NIF ES-B03731908

We reserve to change all or part of the articles or contents of this document, without prior notice
Nous nous reservons le droit de modifier totalment oru en partie les caracteristiques de nos articles ou le contenu de ce document sans pré avis
Nos reservamos el derecho de cambiar total o parcialmente las caracteristicas de nuestros articulos o el contenido de eeste documento sin previo aviso
Ci riservamo il dritto di cambiare totalemente o parzialmente le caratteristiche technique dei nostri prodotti ed il cotenuto di questo docuemntosenza nessum preavviso
Wir behalten uns das recht vor die eigenschatten unserer produkte oder den inhalt dieses prospektes teilweise oder vollstanding, ohne vorherige benachichtigung zu andern
Reservamo-nos no dereito de alterar, total ou parcialmente as caracteristicas dos nossos artigos ou o cotetido deste documento sem avisdo prévio.




